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1. Motor servo akan aktif apabila input sinyal motor servo di beri pulsa yang
berasal dari mikrokontroler.
2. Posisi netral atau 0° motor servo 1 dan 2 berada pada PWM ke 112 dan 110
dengan nilai Ton sebesar 1,2 ms dan nilai Toff sebesar 1,5 ms serta frekuensi
yang di hasilkan sebesar 373,83 Hz.
3. Jika nilai Ton lebih dari 1,2 ms maka motor servo akan berputar kearah 91° dan
apabila Ton kurang dari 1,2 ms maka motor servo akan berputar kearah -91°.
Semakin besar sudut servo maka semakin besar nilai Ton dan semakin besar
tegangan output nya .
5.2  SARAN
1 Pada laporan akhir ini menggunakan motor servo standar 180º yang memiliki
kendala tidak dapat berotasi secara penuh , disarankan untuk yang akan
datang dapat menggunakan motor servo continus yang dapat berputar 360°
2 Pencacahan pulsa yang random atau acak merupakan salah satu kendala
dalam menentukan sudut motor yang digunakan.
3. penggunaan catu daya menggunkan ic regulator kurang tepat untuk robot ini
karena arus yang masuk tidak sampai 1 A. Solusinya menggunakal modul
ubec yang kapasitas arusnya lebih besar dan tegangannya kostan 5volt
